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В процессе любой балансировки существенное значение имеет выбор плоскостей коррекций. При балансировке гибкого ротора с большим количеством рабочих колес, требующей не менее трех плоскостей коррекций,  такой выбор является актуальной задачей. Используя частотные характеристики динамических коэффициентов влияния, полученных экспериментально или определенные на ПК по программам расчёта вынужденных колебаний, можно определить в каком месте на роторе влияние дисбаланса на все опоры будет максимальным. Таким образом, уравновешенные массы установленные в таких точках будут давать наилучший эффект снижения уровня вибрации, а плоскости в которых они установлены можно назвать оптимальными. 





Рисунок – Расчетная схема ротора

В зависимости от числа намеченных плоскостей коррекций весь ротор, или его отдельный участок, разбивается на равные части (по одной на каждую плоскость). Балансировка данного ротора происходила трех плоскостях коррекции, поэтому и сам ротор разбивался три части. На каждом из участков вводим локальную систему координат. По адекватной расчетной схеме, соответствующей реальному рассматриваемому ротору с помощью ПК высчитываем динамические коэффициенты влияния для первой и второй опор. Таким образом, для обеих опор получаем значения, численно равные прогибам от единичного дисбаланса, установленного в любой точке ротора с координатой .
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Первый индекс  функции  означает номер опоры, второй  – номер участка.
Для реализации такой функции цели используется симплекс-метод (задача линейного программирования). Так как эта задача является линейной, то и исходные частотные характеристики ДКВ заменяем ломаными линиями.
Чтобы проверить эффективность предложенного способа с помощью численных экспериментов, ротор нагружался системой дисбалансов полученных по найденным экспериментальным прогибам неуравновешенного ротора. Расчётным путём были сняты ДКВ и получены функции кусочно-линейной аппроксимации. В результате использования программы, реализующий симплекс-метод для задачи (1), (2) были получены оптимальные места плоскостей коррекции.
Исходя из полученных результатов, полученных с помощью виртуальной балансировки, эффективность данного метода весьма наглядна: максимальный прогиб при оптимальном расположении плоскостей оказался уменьшенным практически в десять раз, при значительном уменьшении дисбалансов.


